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Abstract of EP0073185 

1. An automatic welding machine comprising a horizontal beam (1) on which two or more welding guns or tongs (12) are mounted movably with a plurality of degrees of 
freedom by way of mountings (2) which are displaceable In the direction of the longitudinal axis of the beam (1 ) and which are rotatable relative to the beam (1) about 
axes (13) (arrow 4), characterised in that the mountings of the welding guns (12) or tongs are formed as bending arm robots (2). 


Data supplied from the esp@cenet database - Worldwide 


ofl 


9/6/2005 9:35 AM 



Europaisches Patentamt 

■® Qjyj European Patent Office © Veroffentlichungsnummer: O 073 185 

Office europeen des brevets A1 


© EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG 

© Anmeidenummer: 82890119.9 © Int. CL 3 : B 23 K 3,7^00 

© Anmeldetag: n 08.82 


® Prioritat: 25.08.81 AT 3694/81 

© Verdfferrtlichungstag der An me I dung: 
02.03.83 Patentblatt 83/9 

® Benannte Vertragsstaaten: 
BE DE FR GB IT SE 


© Anmelder: IGM - Industriegerate- und 
Maschinenfabriks-geselischaft mbH 
Industrlezentrum NO-Sud Strasse 2a, Halle M8 
A-2351 Wiener Neudorf Niederosterreich{AT) 

@ Erflnder: Vokurka, Franz 
Mmorgasse 60 
A-1140Wien(AT) 

© Vertreter: Beer, Otto, Dip!. -Ing. et al, 

Patentanwalte Dipl. -Ing. Otto Beer Dipl.-!ng. Manfred 

Beer Lindengasse 8 

A-1070Wien(AT) 


® Schwefssautomat. 

©Bei einem SchweiBautomat mit einem horizontalen 
.Balken (1) sind zwei oder mehrere SchweiBpistolen oder 
-zangen (12), die nach mehreren Freiheitsgraden bewegbar 
elnd, Qber Knickarmroboter (2), die am Balken (1) in dessen. 
LSngsrichtung verschiebbar gefuhrt sind, gehaltert. 
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Die Erfindung betrifft einen SchweiBautomat mit einem hori- 
zontalen Balken, an dem zwei oder mehrere SchweiBpistolen 
5 Oder -zangen, die nach mehreren Freiheitsgraden bewegbar sind, 
in LSngsrichtung des Balkens verschiebbar angeordnet sind. 

Ein derartiger SchweiBautomat ist aus der AT-PS 3 63 29 8 
bekannt . 

10 

Bei Industrierobotern zur Ausfiihrung von SchweiBautomaten 
ergibt sich hauf ig das Problem, eine groBe Positionierungs- 
genauigkeit der SchweiBpistolen oder -zangen bei moglichst 
groBem Bewegungsspielraum (Reichweite) zu gewahrleisten . 
15 Die an sich bekannten Knickarmroboter besitzen bei guter 
Positionierungsgenauigkeit einei annehmbaren Bewegungs- 
bereich, wobei es aus Grunden der Wirtschaf tlichkeit und 
des Platzbedarf es allerdings nicht vorteilhaft ist, jeden 
Knickarmroboter fiir sich verschiebbar zu haltern. 

20 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ausgehend von 
der vorstehend dargelegten Problemstellung die bekannten 
SchweiBautomaten weiterzubilden . 

25 Erf indungsgem&B zeichnet sich der SchweiBautomat der 

eingangs genannten Gattung dadurch aus, daB die SchweiBpisto- 
len oder -zangen von Knickarmrobotern, die am Balken in 
dessen Langsrichtung verschiebbar gefuhrt sind, getragen 
. sind. 

30 

Dank der erf indungsgemaBen MaBnahme werden die Einsatz- 
moglichkeiten und der Bewegungsspielraum der Knickarm- 
roboter ganz erheblich vergrSBert; 

35 Weitere Einzelheiten und Merkmale der Erfindung ergeben 
sich aus den Unteranspruchen und der nachstehenden Be- 
schreibung des in der Zeichnung schematisch wiedergegebenen 
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Ausf iihrungsbeispieles . 

An einem im wesentlichen horizontal verlaufenden Balken 1 
sind zwei Knickarmroboter 2 in Richtung der Doppelpfeile 3 f 
d.h. in Langsrichtung des Balkens 1 verschiebbar gehaltert. 

Die Knickarmroboter 2 konnen fur^sich einen an sich bekann- 
ten Aufbau besitzen. So sind im gezeigten Ausf ilhrungsbeispiel 
des erf indungsgemaBen SchweiBautomaten Knickarmroboter 2 
mit fiinf Achsen vorgesehen. Die Bewegungsmoglichkeiten der 
Knickarmroboter sind durch die Pfeile 4, 5, 6, 7 und 8 ver- 
anschaulicht. 

Urn die Bewegungsmoglichkeiten weiter zu vergroBem, ist der 
Balken 1 an einem Oder beiden seiner Enden an Saulen 9 in 
Richtung des Doppelpf eiles 10, d.h. auf- und abverschiebbar 
gefiihrt. Weiter s konnen die Saulen 9 zur vaagrechten Bewegung 
des Balkens 1 in der durch die Pfeile 11 angedeutenden , 
senkrecht zur Bildebene liegenden Richtung hin- und herver- 
schoben werden. 

Die Knickarmroboter 2 konnen am Balken unabhangig voneinan- 
der verschiebbar sein Oder aber zur Herstellung zueinander 
parallel verlaufender oder syrametrischer SchweiBnahte am 
Balken 1 urn gleiche Wegstrecken in entgegengesetze oder 
gleiche Richtungen verschiebbar sein. Bei dieser Ausfuhrungs- 
fcrm geniigt es, die Steuereinheit fur die Bewegungen des 
SchweiBautomaten einmal entsprechend zu programmieren und 
dann beide Knickarmroboter 2 oder im Falle mehrerer am 
Balken 1 angeordneter Knickarmroboter mehr als 2 oder auch 
alle Knickarmroboter gleichzeitig zu steuern . Diese Aus- 
fuhrungsform wird man wahlen, wenn man beispielsweise 
an verschiedenen Werkstucken gleichzeitig gleichartige 
SchweiBnahte herstellen will. 

Bei der Herstellung in sich geschlossener , beispielsweise 
symmetrischer SchweiBnahte ist es von Vorteil, wenn die 
SchweiBpistolen 12 vom gleichen Anfangspunkt ausgehend die 
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Naht in entgegengesetzten Richtungen schweiBt, so daB die 
SchweiBung in einem gemeinsamen Bad schmelzf liissigem Me- 
tails beginnt und in einem gemeinsamen Bad endet. Hiezu* ist 
es aus raumlichen Grunden von Vorteil, wenn die Drehachsen 13 
5 der Knickarmroboter 2 nicht parallel zuein^nder verlaufen, 
sondern miteinander einen Winkel einschlieBen . Hiebei gibt 
es verschiedene Moglichkeiten. Beispielsweise liegen beide 
(oder im Falle mehrerer Knickarmroboter alle Achsen 13) in 
der gleichen, vorzugsweise vertikal oder horizontal ver— 

10 laufenden Ebene, in der beispielsweise auch die LSngsachse 
des Balkens 1 liegen kann . HiebeL schliefit mindestens eine 
der Achsen 13 mit der Langsachse des Balkens 1 einen 
spitzen Winkel ein. Eine andere Moglichleit besteht darin, 
daB die Achse 13 eines Knickarmroboters 2 vertikal ausge- 

15 richtet ist f wogegen die Achse des anderen Knickarmroboters 2 
horizontal ver lauf t . 

Im ubrigen konnen die Drehachsen 13 der Knickarmroboter 2 
in beliebigen Richtungen, so z.B. lotrecht oder waagerecht, 
verlaufen. 


a 
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Patentansprtiche 

SchweiBautomat mit einem horizontalen Balken, an dem 
in der Langsrichtung des Balkens verschiebbar zwei oder 
mehrere SchweiBpistolen oder -zangen, die nach mehreren 
Freiheitsgraden bewegbar sind, gehaltert sind, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die SchweiBpistolen (12) oder -zangen 
(iber an sich bekannte Knickarmroboter (2) , die am Balken (1) 
in dessen Langsrichtung verschiebbar gefuhrt sind, am 
Balken (1) gehaltert sind. 

SchweiBautomat nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet , 
daB die Knickarmroboter (2) am Balken (1) unabhangig von- 
einander verschiebbar gefuhrt sind. 

SchweiBautomat nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Knickarmroboter (2) am Balken (1) urn gleiche Weg- 
strecken in entgegengesetzte oder gleiche Richtungen ver- 
schiebbar gefuhrt sind. 

SchweiBautomat nach einem der Anspruche 1 bis 3, dadurch 
gekennzeichnet, daB mindestens ein Knickarmroboter (2) 
urn eine Achse 13 verdrehbar ist, die mit der Langsachse 
des Balkens (1) einen spitzen Winkel einschlieBt. 

SchweiBautomat nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Drehachsen (13) der Knickarmroboter (2) zueinander 
parallel verlaufen. 

SchweiBautomat nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Achsen (13) der Knickarmroboter (2) miteinander 
einen Winkel von z.B. 90° einschlieBen, wobei zumindest 
eine der Achsen (13) in einer zur Langsachse des Balkens (1) 
senkrechten Ebene liegt. 

SchweiBautomat nach einem der Anspruche 1 bis 6, dadurch 

gekennzeichnet, daB der Balken (1) an einem Ende oder 

an seinen beiden Enden an einer bzw. zwei lotrecht stehenden 
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SSulen (9) auf- und abverschiebbar (Pfeil 10) geftihrt ist. 

8. SchweiBautomat nach einem der Anspriiche 1 bis 7, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Balken (1) horizontal (Pffeil 11). 

5 verschiebbar ist. 

deri 

9, Vorrichtung nach/Anspruchen 1 und 8, dadurch gekennzeichnet, 
daB der Balken (1) durch Verschieben der ihn tragenden 

SSule bzw. Saulen (9) horizontal verschiebbar ist. 
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